valoare counter

To do a 16-bit write, the high byte must be written before the low byte. For a 16-bit read, the low byte must be read
before the high byte. => Octetul mai semnificativ este scris Thaintea octetului mai putin semnificativ; octetul mai putin
semnificativ este citit inaintea octetului mai semnificativ

dezactivare intreruperi timer

Daca o intrerupere apare exact intre cele doud instructiuni, acea intrerupere este libera sa foloseasca si ea orice
registru de 16 biti (pentru ca exista un singur registru TEMP pentru toate timerele). Operatiile de acces nu sunt
atomice, intreruperea lor poate duce la coruperea valorilor citite/scrise

diagrama de timp
prescaler: uita-te la ceas sistem vs ceas timer si vezi cum e divizata / daca e
normal vs ctc: normala numara pana la valoarea maxima, ctc resetaza dupa ce ajunge la top

durata de timp counter prescaler 8 frecv lucru 4mhz u=micro intre 123 si 178
aflii T clk_system = 1/ frecv_lucru = 1/ 4.000.000 = 0.25 * 10*-6 s =0.25 us

aflii T timer = T click system * prescaler = 0.25 * 8 = 2 us

faci (pas2-pas1) * T timer= 178 - 123=55*2 =110 us

cate intreruperi depasire

ex prescaler 64, clk 4mhz 3secunde

f=clk/prescaler = 4 000 000 / 64 = 62.500 impulsuri pe secunda

timer 1 4 5 3 = 16 biti = 65 356

timer 0 2 = 8 biti = 256

3 secunde => 3 * 625000 = 187 500 impulsuri

nr int= impulsuri / val timer = 187500/65365 = 2.8 => 2 OVERFLOWS

alternativ

1 overflow = 65356 * 0.25 us * 8 = 1.048 s => rata overflow = 1/1.048 = 0.954 => 2.86 over in 3 secunde

durata impulsului pozitiv al unui semnal dreptunghiular mod lucru 14

Mod 14 => FAST PWM iar top e ICR1

Mod: Fast PWM, modul 14, inceputul ciclului de numarare pinul este 1 logic.

TOP =ICR1 =799

OCR1A =200

Impulsul pozitiv (starea 1) dureaza de la valoarea 0 pana la valoarea OCRA1= 200 pasi (+1)
nr secunde e durata clk * nr pasi => 50.25 us

care instructiuni va provoca reset de tip watchdog reset?
NU se refera una dupa alta ci separat

watchdog frecv= 1MHz => Tclk

WDP = 110 => timeout 1s

__delay_cycles(2000000L) =0.5s <1's
__delay_cycles(1500000L)

__delay_cycles( 500000L)

frecventa reala cpu daca delaycyles(...) sa executat in (...)
500 000 delay ¢ 124.5 ms
f_real = Nr cicli / timp =500k / 124.5 =4016.06

UBBR valoare uart0 cu baudrate 9600 4 MHz cu U2X = 0.
BAUD=f osc/ 16 (UBBR + 1)
UBBR= (f_osc/ 16baud ) - 1 = 4 milioane herti/ 16 * 19200 = 25.04 = 25

durata un octet pe uart0 cu baudrate 19200
bit start + octet +bit stop
time = biti / baud = 10/19200 =0.00052 s = 0.52 ms = 520 us

memorie atmega1280
128k flash

frecventa maxima
16 MHz

registre/registri uz general
32



cati pini sunt configurati ca iesiri
PORTD = 0x40;

PORTD |= (0xA3 << 2);

schema -> niciunu -> trb ddrd

valoare pinPD5 dupa secventa

PORTD = OxEQ;

DDRD = 0xB5; 1110 0000 PORTD
D5->11 => 1 logic (5v) 1011 0101 DDRD
var 2017

Timer intre valorile 100 si 210 consideram 16MHZ prescaler 8
f timer = 16 Mhz /8 = 2mhz

T timer = 1/ 2000 000 = 0.0000005 s = 0.0005 ms = 0.5 us
210-100=110 =>110*0.5=55us

intreruperi depasire timer counter 1
prescaler 8 5secunde 16 Mhz

f timer = 16 Mhz /8 = 2mhz

5 secunde => 10 000 000

nrint =10 000 000 / 65356 = 153

durata semnal dreptunghiular pozitiv

mod 14 ICR1=999 OCR1A=500

prescaler 64, 16 MHZ frecv atmega1280 la inceputul ciclului de numarare pinul semnalului generat este 1
mod 14 => FAST PWM TOP = ICR1

semnal pozitiv => 0 pana la 500 => 501 pasi

f clock = 16 000 000 / 64 = 250 000 Hz => T = 0.000 004 s = 0.004 ms =4 us

501 *4 =2004 us =2 ms

frecventa reala __delay_cycles(200000L) se executa in 44 ms?
200 000 cicli => 44 ms
t reala = nr cicli / timp => 200 000 / 44 = 4545 cicli/ ms =4 545 000 = 4.545 M HZ

UBBR valoare 19200 baud U2x =1

BAUD=f osc/ 16 (UBBR + 1)

UBBR= (f_osc/8baud ) - 1

UBBR =16 000 000 / 8* 19200 = 2 000 000 / 19200 -1 = 103

valoare pd2 dupa secv
PORTD = 0xE6; => 1110 0110

DDRD = 0xB5; => 1011 0101
DDRD =1 -> iesire , PORT D = 1 -> val 1 deci 1 logic (5V)

timp transmit 4 caractere 19200 8 biti pe caracter, fara paritate si cu un bit de stop?
8 + start + stop = 10 biti / caracter =>4 * 10 = 40 biti
timp = biti ./19200 = 40 /19200

Eroare transmitere bit
Err =( baud_real / baud_target - 1) * 100 [%]

SETARE PE INSTRUCTIUNE OPERATOR

1 p|=(1<<) |

0 p &= ~(1<<) & si~



Pini
DDRRx

= Data direction register

Valoare Directie

0 INTRARE
1 IESIRE
PORTXx
Stare pin ce face
Intrare seteaza PULL-UP
lesire Seteaza valoarea
PINx

read only citeste stearea pinului (iesirea)

Comunicare Directie
Simplex Aceeasi directie mereu
Half Duplex ambele directii pe rand
Full Duplex ambele directii simulatan

Clock-ul transmitatorului este divizat in 2, 8 sau 16 stiri depinzand de modul de operare utilizat. in functie
de modul de operare dorit trebuie calculatd valoarea Baud Rate-ului si a UBRR conform tabelului urmator:

Modul Asincron Normal — fisc — i
(U2Xn =0) BAUD 16(UBRRn+1) UBRRn 16(BAUD)
Modul Asincron Viteza Dubla BAUD = —Josc UBRRn = fosc___
(U2Xn=1) 8(UBRRn+1) 8(BAUD)
_ fosc — fosc _
Modul Sincron BAUD = e pzmeDy ST

Tabelul 5.2 — Formulele de calcul ale Baud Rate-ului si UBRR-ului



Frecv

Far

Prescaler * timer, ..

Fpwy =
timer_max=2

Duty Cycle

Factorul de umplere (Duty Cycle) este procentul de timp Tn care semnalul PWM este “activ” (adica are valoare logica 1).

OCR,),
Duty eycle = ——— - 100
trmermaz

OCRxN = timermaz duty cyc.-fel,-"l(](]

cum obtii duty cycle = important

T=1/frecventa T=p +q
p=timp_on g=timp_off

duty cycle=p [/ (p+q) adica timp_on / timp_total

Mod operare

* BOTTOM: reprezinta valoarea minima a numaratorului (counter); « MAX: reprezinta valoarea maxima a numaratorului
(counter); « TOP: counter-ul ajunge la valoarea TOP cand devine egal cu cea mai mare valoare din secventa de numarat, iar
aceasta valoare poate fi fixa (MAX) sau valoarea stocata in registrul OCRnx (output compare register) in functie de modul de
operare.

CLEAR TIMER ON COMPARE MATCH (CTC)

numaratorul creste de la 0, dar in loc sa ajunga la valoarea MAX, se reseteaza automat la 0 atunci cand valoarea sa
devine egala cu cea din registrul OCRnx (sau ICRn in cazul TCNT pe 16 biti). Astfel, OCRnx actioneaza ca o
valoare maxima personalizata (TOP).

basically cand atinge top se reseteaza

Fast PWM

Modul Fast PWM se bazeaza pe o numarare cu o singura panta (single-slope):

numaratorul creste de la O la valoarea TOP, apoi este resetat brusc ihapoi la 0, formand o unda de tip “fierastrau”.
lesirea PWM fisi schimba starea la inceputul ciclului (cAnd numaratorul este la 0) si la potrivirea dintre TCNTn si
OCRnx

Phase correct PWM

Phase Correct PWM functioneaza pe principiul numararii cu panta dubla (dual-slope):

numaratorul creste de la 0 (BOTTOM) la TOP, apoi scade simetric inapoi la 0, formé&nd o unda triunghiulara. lesirea
PWM fisi schimba starea o data pe panta crescatoare si a doua oara pe panta descrescatoare, la potrivirea cu

OCRDNx.

sursa de ceas => poate fi interna(frecv sistemului) sau externa (pinii T1/T2) externa nu poate fi divizata cu prescaler
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